






































































































































































































































































































































i;建つ止閥フ 鐵部 鐸,112:ijiiiiiiH1F】|； 1鍵籔
(a）お手本の文字（b）生成された文字
図5.5マニピュレータによる文字生成
６．結言
文字をグラフとして置き換えることで、一筆書き問題の拡張として、平仮名文字画像から文字の書き順を
生成し、書道における文字生成の自動化を実現した。対象文字は複数ストロークも考慮されているため、始
点から終点まで可能な書き順を列挙し、すべての組み合わせを評価する場合、膨大な量の組み合わせすなわ
ち、組み合わせ爆発が生じる可能性がある。そのため提案するアルゴリズムは書き順の列挙は行わず、簡単
な手法によって文字の書き順生成を実現することができた。また、書道におけるスキルのひとつである人が
文字を書くときの運筆速度に近い形状・パターンの生成も実現した。最後に、これらの情報を利用しマニ
ピュレータを用いて文字を書き、人の動作に近い緩急をつけた文字を書かせることができた。以上のことか
ら、人のもつスキルの一部としてみなせるものが解明・適用できたと考えられる。
今後の課題として、習字における書き順とは異なる平仮名文字（12文字）に対する新たなアルゴリズムの
検討と、入筆部や止めの要素に対するスキルの導入などが挙げられる。
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Thispaperde8cribe8amethodtogeneratethe8trolKeorderofaJapanesecur8ivesylla‐
ｂａｒｙｆｒｏｍａｓｔａｔｉｃ２Ｄｉｍａｇｅａｎｄｔｏａｐｐlyavelocitypatternofbrushinwritingletterssuch
ashumanskilltocalligraphyroboticsystem、Humanscanwritebeautifmletterswitha
bru8hea8ily8Manypracticeandexperienceareneces8aryfbrconductingthis・Howeveritis
difficultthatrobotscanwritebeautifillletters，becausewrittenlettersneedhuman8kill・
Skillisnecessarytoexecuteadvancedhuman-1iketa8kfbrrobots・
Inthispaper,weselectedcalligraphyfromtheadvancedtaskswithskilLInouropinion，
skillhasthemethodofcharacterrecognitionandthevelocitypatterｎｏｆｔｈｅｂｒｕｓｈｉｎｗｒｉｔ‐
ingletters・Therefbre，thestrokeorderofcharacteri8consideredbydividingthecharacter
intoelementsandvelocitypatterns、Ｔｈｉｓｍｅｔｈｏｄｄｏｅｓｎｏｔｎｅｅｄｔｏｕ８ｅｖａｒｉousdatabase，
bｅｃａｕｓｅｕｓｅｏｆａｆｂｗｖｅlocitypatternsdataandthe8trokeordergeneratedbyalgorithm，
anditi8po8sibletoapplythi8methodtovariou8characters,ＴｈｅJapane8ecursive8yllabary
writtenbyhumanistreatedinthismethod・
Afterthecharacterisscannedinandpreprocessed,wegenerateagraphofcharacterthat
iscomposｅｄｏｆｖｅｒｔｅｘａｎｄｅｄｇｅｓｂｙｓｋｅｌｅｔａｌｉｍage，ａｎｄｔｈｅｇｒａｐｈｉｓｔｒａｃｅｄｆｒｏｍｔｈｅｓｔａｒｔ
ｖｅｒｔｅｘｔｏｔｈｅｅｎｄｖｅｒｔｅｘｕｓｉｎｇｔｈｅｉncidencematrixinfbrmationateach8troke・Thecharac‐
terisdividedintoelement8fromradiuscurve8,andvelocitypatternsaredeterminｅｄｂｙｒｅ‐
lation8betweenvelocitypatternｓａｎｄｒadiu8esateachelement・Thevelocitie8ofelement8
areappliedtovelocitypatternsandconnecteachvelocitypattern・
Thispaperisorganizeda8fbllows：Inchapterlintroduce8thebackgroundoftlli8paper
andhuman8kill、Ｉｎｃｈａｐｔｅｒ２，preparation8arepresentedtogeneratethestrokeorder､Ｉｎ
ｃhapter3，thedrawingordergenerationproblｅｍｉｓ８ｏｌｖｅｄ・Ｔｈｅｄｒａｗｉｎｇｏｒｄｅｒｐａｔｈｉｓｇｅｎ‐
eratedbyafimctionapproximationlnchapter4,thetrajectoryplanningisgivenbymeans
ofavelocitypattern・Chapter5coversanapplicationoftｈｅｓｋｉｌｌｔｏｒｏｂｏｔｉｃｓｙｓｔｅｍａｎｄｔｈｅ
ｅｘperimentalresults､Ｉｎｃｈａｐｔｅｒ６,theconclusionsoftlleproposedmethodarediscusBed．
